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(54) Sinmktion unit for the study of endoscopy 

(57) An endoscope head (1), a pedal control 
(3) a a imcxocomputer (4), an image storage 
system (5) and a display screen (6) are 
connected to a microprocessor (2) that is 
operated "by a software program that controls 
the display of images aUowing comparison of 
the orientation angles set by the user and the 
reference angles of the endoscopic sequence, 
and, in the event of unsuitabiKty, stops the flow 
and the display of images. 
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<§?) Una tete d'endoscope 1. un pedalier de commande 3 un 
micro-ordinateur 4. un systeme de stockage dHnaoes 5 et un 
ecran.de visualisation 6 sort relies a un microprocesseur 2 qui 
est sous le controle dun logiciel commandant le defilement 
- oes .maaes. assurant la comparison des angles d'orientation 
imposes par I'utilisateur et des anfltes de reference de la 
...sSquenc* d'endoscopie. et en cas dlnadequatfon. comman- 
. dant I arret du defilement et rafnchage de messages d'erreur " 
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Appareil de simulation pour Vetude de Vendoscopie. 

[.'invention conceme un appareil de simulation pour Vetude de 
Vendoscopie, notamment pour la formation au maniement d'un endoscope et 
a la chirurgie endoscopique. 

Le maniement d'un endoscope et/ou d'une sonde chirurgicale 
5 endoscopique pose desproblemes d'enseignement'et d'entrainement que Von 
se propose de resoudre avec des moyens. relativement simples et bien 

adaptes. , • 

^invention a pour objet un appareil de simulation pour Vetude de 
Vendoscopie, caracterise en ce qu'il comporte, relies electroniquement a un 

10 microprocesseur : une tete d'endoscope et un pedal ier pour Ventrainement a 
ia. commande des orientations et des mouvernents de Vendoscope ; un 
systeme de stockage d'images contepant differente"s sequences filmees 
d'endoscopie ; un ecran de visualisation pour la representation des 
sequences filmees Vendoscopie ; et un microordinateur pour la selection 

15 des sequences d'endoscopie et Vaff ichage d'informations didactiques. 
Selon d'autres caracteristiques de Vinvention : 

- la tete d'endoscope. comporte deux potentiometres de ccrhmande 
d'orientation de Vendoscope, et des boutons pour ies commandes 
d'insufflation d'air, d'insufflation d"eau, et d"aspiration ; 

2Q . - ] 8 pedalier de commande comporte trois pedales pour commander 

' respectivement Vavance, Varret, et le retrait, de Vendoscope ; ^ 

- le microordinateur comporte un clavier pour la selection des 
sequences d'endoscopie dans' le systeme de stockage d'images et un ecran 
pour Vaff ichage des messages d'erreur ou des informations didactiques ; 

25 - ]e microprocesseur tst sous le controle d'un logiciel qui 

commande le defilement des images, assure en temps reel la comparaison 
des angles d'orientation imposes par Vutilisateur au moyen de la tete 
d'endoscope et des angles de reference de la sequence d'endoscopie en 
cours de defilement, et, en cas d' inadequate on entre ces angles, commande 

30 Varret du defilement et Vaffichage, sur Vecran du microordinateur, de 
messages d'erreur ou d'informations didactiques ; 

- la tete d'endoscope comporte en outre un canal operateur pour 
Vintroduction d'une sonde chirurgicale, et un potentiometre de commande 
des mouvernents de cette sonde. 

35 A litre d'exemple, on a represent! au dessin annexe un mode de 

realisation de Vappareil de simulation pour Vetude de Vendoscopie. 

En se reportant au dessin, on peut voir que Vappareil de simulation 
selon Vinvention se compose essentiellement d'une tete d'endoscope 1, d'un 
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microprocesseur 2, d'un pedalier de commande 3, d'un microordinateur 4, 
. d'un systeme de stockage. d'image 5 et d'un ecran 6 de visualisation. 

La tete d'endoscope 1 est analogue a une tete d'endoscope classique. 
Elle comporte deux potentiometres 8 et 9, munis chacun d'un frein, 10 et 

5 1 1 respectivement Ces potentiometres on;t de preference une course de 
180* environ , ils commandent les orientations de Tehdoscope dans deux 
plans, perpendiculaires entre eux dont l'intersection contient la direction 
generate de I'endoscope au voisinage de son extremite. Lorientation de ces 
deux plans est definie par la tete de I'endoscope. Elle suit les mouvements 

10 de la tete d'endoscope autour de son axe longitudinal. La tete d'endoscope 1 
comporte egalement un troisieme potentiometre 12 de commande* des 
mouvements d'une sonde chirurgicale 21 introduite dans un canal operateur 
22, et de boutons 13, 14, 15 pour les commandes d'insufflation d'air, 
d'lnsufflation d'eau, et d'aspiration, respectivement Le nombre de* ces 

15 boutons n'est pas imperatif, certains pouvant assurer plusieurs fonctions. 

Le pedalier de commande 3 comporte trois pedales 16, t7, 18 
commandant respectivement le mouvement d'avance de ^endoscope, Varret 
de Vendoscope, et le mouvement de retrait de I'endoscope. Au cours des 
• mouvements d'avance et de retrait", la Vitesse de defilement est constante 

2 q et invariable. 

Le systeme de stockage d'images 5 comprend par exemple un 
video-disque, une bande magnetique, un disque dur, une disquette, un disque 
compact a lecture par laser, ou tout autre support d'informations 
equivalent , et les moyens de lecture correspondents. Les images stockees 

25 sont des films d'endoscopies realises en respectant les imperatifs d'un 
cahier des charges par exemple. Ces images peuvent etre reel les ou 
synthetiques. L'ecran de visualisation 6 affiche les images de la sequence 
d'endoscopie choisie dans le systeme de stockage d'images 5. 

Le microordinateur 4 comporte un clavier 19 permettant de 

30 selectionner une sequence d'endoscopie dans le systeme de stockage 
d'images 5, et un ecran 20 pour Vaffichage des messages d'erreur ou des 
informations didactiques. On peut prevoir, au lieu des deux ecrans 6 et 20, 
un seul ecran avec une zone reservee pour 1'af f ichage des messages. 

Le microprocesseur 2, qui peut etre integre au microordinateur 4, 

35 assure les liaisons logiques entre les differents sous-ensembles qui lui . 
sont relies par cables : tete d'endoscope 1, pedalier' de commande 3, 
microordinateur 4, systeme de stockage d'images 5 et ecran de 
visualisation 5/ 

L'ensemble est gere par un logiciel qui commande le defilement et 
l'arret des images. 




3 



Le logiciel assure en temps reel la comparaison des angles, 
d'orientation imposes par l'utilisateur qui manoeuvre la tete d'endbscope 
(1) et des angles de reference de la sequence d'endoscopie en cours de 
defilement. En fonction du resultat de cette comparaison, des messages 
5 d'erreur ou des informations didactiques sont affichees sur l'ecran 20. II 
est egalement prevu qu'a part ir d'un seuil d'ecart predetermine, le 
defilement de la sequence d'endoscopie est interrompu. 

La qualite primordiale demandee a ce logiciel est la rapidite, pour 
permettre le deroulement de Tapprentissage du maniement de 1'endoscope . 
10 en temps reel 

L'appareil de simulation selon l'invention est mis en ceuvre de la 
maniere suivante. L'utilisateur est place devant l'ecran de visualisation 6 • 
et le microordinateur 4 avec son clavier 19 et son ecran 20. II tfent en 
mains la tete d'endoscope 1 et a le pied pose sur le pedal ier de commande 
15 3. II commence par selectionner au moyen du clavier 19, une sequence 
particuliere d'endoscopie. Par commande au pied de la pedale d'avance 16, 
il fait defiler cette sequence sur l'ecran de visualisation 6, en couleurs de 
preference. Pendant le defilement en temps reel de la sequence 
d'endoscopie, il doit manaeuvrer les potentiometres 8, 9 et les boutons de 
20 commande 13, 14, 15, comme dans la realite. 

En cas d'inadequation entre un angle d'orientation de 1'endoscope 
defini par l'utilisateur et Tangle de reference de la sequence d'endoscopie 
en cours de defilement, ce defilement est interrompu et un message 
d'explication est affiche sur l'ecran 20. 
25 L'appareil de simulation selon l'invention est adapte aussi bien au 

cas des endoscopes a vision frontale qu'au cas des endoscopes a vision 
laterale. Par ailleurs, les sondes peuvent avoir des formes adaptees aux 
cas ou aux procedures chirurgicales etudies. 

Outre Tapprentissage du maniement d'un endoscope, on peut 
30 apprendre a realiser diverses procedures de chirurgie endoscopique grace a 
la sonde 21 introduite dans le canal operateur 22. Le potentiometre 12 
commande les ' mouvements de la sonde chirurgicale dans un plan 
perpendiculaire a celui de Textremite de 1'endoscope. Le processus 
d'utilisation de l'appareil de simulation est le meme que precedemment. 
35 Avec l'appareil de simulation selon l'invention, on peut ainsi 
proposer un entrainement au maniement d'un endoscope avec des niveaux de 
difficulte croissants. On peut. par exemple prev.oir une endoscopie dans un 
organe immobile, puis Tendoscopie en situation reelle normale, puis 
Tendoscopie chez un sujet nerveux et dans des cas pathologiques divers. 



Revendlcatlons ' 

■ 1. Appareil de simulation pour Vetude de Vendoscopie, caracteYise 
en ce qu'U comporte, relies electroniquement a un microprocesseur (2) : 
une. tete d'endoscope (1) et un p§da1ter (3) pour VentraTnement a la 
commande des orientations et des mouvements de Vendoscope ; un systeme 
5 .de stockage d'images (5) contenant diffeYentes sequences filmees 
d'endoscopie ; un 6cran de visualisation (6) pour la representation des 
sequences filmees d'endoscopie ; et un . microordinateur (4) pour la 
selection des sequences d'endoscopie et l'affichage d'informations 
didactlques. 

10 2. Appareil selon la revendication 1, caracterise en ce que la tete 

cf endoscope. (?) comporte deux potentiometres (6, 9) de commande 
d'orientatlon de Vendoscope, et des boutons (13, 14, 15) pour les 
commandes d'insuff laticn (fair, d'insuf f lation cTeau, et d'aspiration. 

3. Appareil selon la revendication I, caracterise en ce que le 
15 pedal ier de commande (3) comporte trois pedales (16, 17, 18) pour 

commander respectivement l'avance, 1'arret, et le retrait, de Vendoscope. 

4. Appareil selon la revendicaiton 1, caracterise en ce que le. 
microordinateur (4) comporte un clavier (19) pour la selection des 
sequences d'endoscopie dans le systeme de stpckage d'images (5), et un 

20 6cran (20) pour l'affichage des messages d'erreur ou des informations 
didactlques. 

5. Appareil selon la revendication 1, caracterise en ce que le 
systeme de stockage d'images (5) cornprend un support d'informations tel 
qu'un video-disque, et les. moyens de lecture correspondents. 

25 6. Appareil selon la revendication 1, caracterise en ce que le 

microprbcesseur (2) est sous le controle d'un logiciel qui commande le 
defilement des images, assure en temps reel la comparaison des angles 
d'orientation imposes par Vutilisateur au moyen de la tete d'endoscope ( 1 ) 
et des angles de reference de la sequence d'endoscopie en cours* de 

' 30 defilement, et, en cas d'inadequation entre ces angles; commande Va'rret du 
defilement et l'affichage, sur Vecran du microordinateur (4), de messages 
d'erreur ou d'informations didactiques . 

• 7, Appareil selon la revendication 2, caracterise en ce que la t§te 
d'endoscope (1) comporte en outre un canal opeVateur (22) pour 
35 Introduction d'une sonde chirurgicale (21) et un potehtiometre (12) de 
commande des mouvements de cette sonde. 
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